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j (54) Title: POSITIONING DEVICE FOR A WORKPEECE HOLDER WORKP1ECES 

j (54) Bezeichnung: POSITIONIERVORRICHTUNG FUR WERKSTUCKTRAGER ODER WERKSTUCKE 




/ J)V ~ 
6 13 \i fp 


£1 (57) Abstract: The invention relates to a positioning device (1) for workpiece holders (6) or workpieces (8) that are held or guided 
J»J by a multiaxis manipulator (2). The positioning device (1) has at least one locating device (9) in which the workpiece holder (6) and 
the workpiece (8) can be movably supported in one or several axes (15) and oriented in different positions. The locating device (9) 
f>» has at least one centering support preferably embodied as a prism or cone and mounted in a stationary or movable stand (10). 

o 

O (57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Positioniereinrichtung (1) fur Werkstucktrager (6) oder Werkstucke (8), die 

Ovon ernem mehrachsigen Manipulator (2) gehalten und gefuhrt werden. Die Positioniereinrichtung (1) hat dabei mindestens eine 
. Aufnahmevorrichtung (9), an der der Werkstucktrager (6) und das Werkstuck (8) in ein oder mehreren Achsen 

^ [Fortsetzung auf der nachsten Seite] 
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(15) beweglich abgestutzt sind und in unterschiedlichen Lagen orientiert werden konnen. Hierbei hat die Auftiahmevorrichtung 
(9) mindestens eine Zentrieraufnahme, die vorzugsweise als Prisma oder als Konus ausgebildet ist und an einem ortsfesten oder 
bewegKchen Gestell (10) angeordnet ist. 
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BESCHREIBUNG 

Positioniervorrichtung fur Werkstiicktrager oder Werkstucke 

Die Erfindung betrifft eine Positioniervorrichtung fur 
Werkstiicktrager oder Werkstucke, die von einem 
mehrachsigen Manipulator gehalten und gefiihrt werden mit 
den Merkmalen im Oberbegriff des Hauptanspruchs . 

In der Praxis ist es be;<annt, daft mehrachsige 
Manipulatoren, insbesondere mehrachsige Industrieroboter , 
Werkstiicktrager oder Greif einrichtungen mit ein oder 
mehreren Werkstucken halten und fuhren. Die 
Positioniergenauigkeit hangt von der Bahngenauigkeit und 
der Steifheit des Roboters ab . 


Aus der Praxis sind ferner Drehtische als 
Positioniervorrichtungen fur Werkstucke bekannt. Die 
Werkstucke mussen hierbei umgespannt und auf dem Drehtisch 
positioniert werden. Sie konnen dann von einer 
Bearbeitungsvorrichtung bearbeitet werden. Nach Beendigung 
des Prozesses mussen die Werkstucke wiederum umgespannt 
und weitertransportiert werden. Anstelle von Drehtischen 
werden auch Drehtrommeln oder Drehwandepositionierer 
eingesetzt. Diesen Geraten ist aufterdem der Nachteil zu 
eigen, daft sie wegen ihrer beschrankten Kinematik auch 
keine optimale ProzefJlage und -orientierung fur die 
Werkstucke bieten. 

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine 
Moglichkeit zur besseren und genaueren Positionierung von 
Werkstiicktragern oder Werkstucken aufzuzeigen, welche von 
einem mehrachsigen Manipulator gehalten und gefiihrt 
werden. 
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Die Erfindung lost diese Aufgabe mit den Merkmalen im 
Hauptanspruch. 

Die erf indungsgemaBe Positioniervorrichtung bietet eine 
wesentliche Verbesserung der Positioniergenauigkeit . Der 

5 Manipulator stiitzt den Werkstucktrager oder das Werkstuck 
an der Positioniervorrichtung ab. Zudem hat die 
Positioniervorrichtung eine Auf nahmevorrichtung, die eine 
bewegliche Abstutzung mit ein oder mehreren 
Bewegungsachsen erlaubt. Dadurch kann der Manipulator den 

10 Werkstucktrager oder das Werkstuck in unterschiedlichen 
Lagen orientieren, ohne die Abstutzung der 
Positioniervorrichtung zu verlassen. Das Werkstuck kann 
dadurch in verschiedene bearbeitungsgunstige Lagen 
gebracht werden. 

15 

Bei einem SchweiBprozeB kann das Werkstuck z.B. zumindest 
weitgehend in einer fur das SchweiBbad gunstigen" 
Wannenlage gehalten werden. Zudem ergibt sich eine bessere 
Zuganglichkeit fur die zugeordneten 

20 Bearbeitungsvorrichtungen, insbesondere fur 

Arbeitsroboter . Durch die Positioniereinrichtung und die 
zusatzliche Werkstuckabstiitzung kann der Manipulator oder 
Positionierroboter hoher belastet und in gewissen 
Bereichen auch gezielt und kontrolliert bis an die 

25 Sicherheitsgrenze belastet werden. Zudem ist es moglich, 
daB in einem verketteten Zellensystem eine Weitergabe des 
Werkstucks beziehungsweise Werkstiicktragers in die 
Folgezellen geschehen kann. Die erf indungsgemaBe 
Positioniervorrichtung laBt sich in Verbindung mit 

30 unterschiedlichsten Wer kstuckbearbeitungsprozessen und 

Bearbeitungseinrichtungen einsetzen. Hierbei ergeben sich 
auch Vorteile fur die Qualitatssicherung . 

Von besonderem Vorteil ist eine mehrachsige Orientierung 
35 iiber eine als Prisma oder Konus ausgebildete 
Zentrierauf nahme . Diese bietet eine 

Orientierungsmoglichkeit in drei Schwenkachsen . Durch 
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zusatzliche translatorische Bewegungsachsen kann auch eine 
sechsachsige Orientierungs- und Positionierungsmoglichkeit 
geschaffen werden. Dies bietet besondere Vorteile bei der 
Einhaltung der optimalen Bauteillage auch bei gekriimmten 
5 Bahnen durch synchrones Verfahren des Manipulators und des 

Arbeitsroboters . 

Wenn das Werkstuck an einem Werkstucktrager gespannt ist 
und mit diesem positioniert wird, kann iiber den 

10 Werkstucktrager auch der Werkstucktransport realisiert 
werden. Dabei konnen Umspannarbeiten entf alien. Die 
Automationsf lexibilitat steigt. Wartungsarbeiten am 
Werkstucktrager konnen offline geschehen, wodurch die 
Anlagenverfugbarkeit steigt. Ferner ist eine zeitliche 

15 Entkoppelung des manuellen Einlegevorgangs vom 
Bearbeitungsvorgang moglich. Bei Verwendung 
unterschiedlicher Werkstucktrager ist zudem ein Typenmix 
ohne grdfteren Aufwand moglich. Hierbei werden die 
Werkstucktrager iiber standardisierte Werkzeugwechsler an- 

20 bzw. abgekoppelt. 

Die Erfindung ermoglicht es ferner, die 

Bearbeitungsschritte und damit die Zahl der zu 

durchlauf enden Bearbeitungsstationen zu reduzieren. Durch 

25 die bessere Orientierungsmoglichkeit von Manipulator und 
Arbeitsroboter konnen eine groBere Zahl von 
Bearbeitungsschritten mit den gleichen Werkzeuggeometrien 
erledigt werden. Dies ist unter anderem auf die bessere 
Zuganglichkeit des Werkstucks zuruckzuf iihren . Hierbei ist 

30 es insbesondere gunstig, wenn der Werkstucktrager vom 

Manipulator und der Positioniervorrichtung an zwei weit 
auseinanderliegenden und einander gegenuberliegenden 
Stellen gefalit und abgestutzt wird. Die bessere 
Zuganglichkeit und die damit verbundene hohere 

35 Prozeftgenauigkeit kommen auch einer hoheren Qualitat von 
MaBhaltigkeit der Werkstucke zugute. Letztendlich laiit 
sich auch eine Qualitatssicherung durch geometrisches 
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Abtasten des Werkstiicktragers mit gespanntem Werkstuck in 
einer separaten MeUposition und durch ein nachf olgendes 
Abtasten des Werkstiicks nach Offnen des Werkstiicktrager 
beziehungsweise ein Abtasten des Werkstiicktragers ohne 
5 Werkstuck erreichen. 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen ergeben sich aus den 
Unteranspriichen. 


5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


WO 00/71292 


PCT/EP00/04452 


- 5 - 

Die Erfindung ist in den Zeichnungen beispielsweise und 
schematisch dargestellt. Im einzelnen zeigen: 

5 Figur 1: einen Manipulator mit einem 

Werkstucktrager, einem Werkstiick und einer 
Positioniereinrichtung in einer 
schematischen Seitenansicht und 

10 Figur 2: eine Draufsicht auf eine Anordnung gemaB 

Figur 1 in Verbindung mit einer 
Bearbeitungsvorrichtung, insbesondere 
einem Arbeitsroboter . 

15 

Figur 1 zeigt schematisch eine Bearbeitungsstation (17), 
beispielsweise eine Bearbeitungszelle, die Bestandteil 
einer Anordnung von mehreren Stationen oder Zellen sein 
kann. In der Station oder Zelle (17) befindet sich 

20 mindestens ein Manipulator (2), der einen Werkstucktrager 
(6) mit einem positionsgenau auf gespannten Werkstiick (8) 
halt und fiihrt. Zudem beinhaltet die Station oder Zelle 
(17) eine Positioniereinrichtung (1), an der der 
Manipulator (2) den Werkstucktrager (6) wahrend des 

25 Bearbeitungsvorganges abstiitzt. Zudem konnen sich in der 
Station oder Zelle ein oder mehrere 

Bearbeitungsvorrichtungen (5) , beispielsweise mehrachsige 
Arbeitsroboter, befinden, die das gehaltene und gefiihrte 
Werkstiick (8) in beliebig geeigneter Weise mit ein oder 
30 mehreren Werkzeugen (16) bearbeiten. 

Im gezeigten Ausf iihrungsbeispiel ist der mehrachsige 
Manipulator (2) als Schwerlast-Positionierroboter mit 
sechs oder mehr Achsen ausgebildet. Der Manipulator oder 
35 Positionierroboter (2) hat eine Hand (3) in einer 

angef lanschten Wechselvorrichtung (4), mittels derer er 
den Werkstucktrager (6) losbar halt. Der Werkstucktrager 
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(6) besitzt mindestens einen Anschlufi (7) zur Verbindung 
mit der Wechselvorrichtung (4) beziehungsweise dem 
Manipulator oder Positionierroboter (2). Der AnschluB (7) 
ist vorzugsweise randseitig am Werkstiicktrager (6) 
5 angeordnet. Hierdurch wird der Wer kstucktrager (6) vom 

Manipulator oder Positionierroboter (2) im wesentlichen 
fliegend gehalten und gefiihrt. 

Die Positioniereinrichtung (1) besteht aus mindestens 
10 einer Auf nahmevorrichtung (9), an der der Manipulator (2) 
den Werkstiicktrager (6) in ein oder mehreren Achsen (15) 
beweglich abstutzen kann . In Figur 1 sind beispielsweise 
zwei Auf nahmevorrichtungen (9) in unterschiedlichen 
Positionen und Ausrichtungen angeordnet. Ihre Zahl kann 
15 auch grdBer sein. Desgleichen kann auch ihre Ausrichtung 
variieren . 

Die einzelnen Auf nahmevorrichtungen (9) besitzen jeweils 
mindestens eine Zentrierauf nahme (11) , die die ein- oder 
20 mehrachsig bewegliche Abstutzung ermdglicht. In der 

gezeigten Ausf iihrungsf orm sind die Zentrierauf nahmen (11) 
als Prisma oder als Konus ausgebildet. 

Die einzelnen Auf nahmevorrichtungen (9) besitzen ferner 
25 ein Gestell (10) , an dem jeweils ein oder mehrere 

Zentrieraufnahmen (11) angeordnet sind. Die Gestelle (10) 
sind im gezeigten Ausf iihrungsbeispiel ortsfest und 
flurgebunden angeordnet. Sie kbnnen alternativ auch 
beweglich und insbesondere in ein oder mehreren 
30 translatorischen Achsen verfahrbar sein. Die 

Zentrieraufnahmen (11) sind vorzugsweise starr an den 
Gestellen (10) befestigt. Sie kbnnen aber auch ihrerseits 
in ein oder mehreren Achsen beweglich an den Gestellen 
(10) positioniert sein. 
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Am Werkstucktrager (6) sind iiber ein oder mehrere 
geeignete Ansatze (14) ein oder mehrere Abstiitzelemente 
(13) angeordnet, die vorzugsweise als Spharen (13) oder 
Kugelteile ausgebildet sind. Sie wirken mit den 

5 Zentrierauf nahmen (11) zusammen und erlauben eine 

Abstiitzung mit ein- oder mehrachsiger Positionierbarkeit 
oder Orientierbarkeit . Die Spharen (13) sind im gezeigten 
Ausf iihrungsbeispiel als Kugelkbpfe ausgebildet, die grofter 
als eine Halbkugel sind. Alternativ konnen sie auch als 

10 Halbkugelabschnitte oder noch kleinere Kugelteilabschnitte 
ausgebildet sein. In einer weiteren Abwandlung kann es 
sich auch urn anders geartete ballige oder abgerundete 
Teile, z.B. auch urn ovale Kdrper, handeln. Eine 
Mehrf achanordnung von Spharen (13) ermoglicht es, den 

15 Werkstucktrager (6) in unterschiedlichen Lagen und an 

unterschiedlichen Auf nahmevorrichtungen (9) abzustiitzen. 

An den Zentrierauf nahmen (11) konnen ein oder mehrere 
Sensoren (12) angeordnet sein, die bei Kontakt zwischen 

20 der Sphare (13) und Zentrierauf nahme (11) die Krafte 

und/oder Wege oder andere physikalische Werte aufnehmen. 
Die Sensoren (12) sind dazu in beliebig geeigneter Weise 
ausgebildet und an geeigneten Stellen angeordnet, z.B. 
innerhalb der Beriihrungszone der Zentrierauf nahme (11) 

25 oder an der Verbindungsstelle zwischen Zentrierauf nahme 
(11) und Gestell (10) . 

Uber die Sensoren (12) kann z.B. die anstehende Kraft oder 
der Weg gemessen werden. Bei einer geeigneten 

30 Mehrf achanordnung von Sensoren (12) oder einen 

dreidimensionalen Kraft- oder Wegsensor lalit sich dabei 
feststellen, ob die Sphare (13) exakt in der 
Zentrierauf nahme (11) positioniert ist. Hierdurch kann 
auch die Andriickkraft und Positioniergenauigkeit des 

35 Manipulators (2) festgestellt und entsprechend 

nachgeregelt werden. Ist z.B. die anstehende axiale Kraft 
zu groB, bewegt sich der Manipulator (2) so weit zuruck, 
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bis die Krafte ausgeglichen sind beziehungsweise ihren 
Sollwert erreicht haben. Umgekehrt muB bei einer zu 
geringen Kraft der Manipulator (2) den Werkstucktrager (6) 
nachfuhren und starker cegen die Zentrierauf nahme (11) 

5 pressen. Uber diese Kraftraessung kann zudem festgestellt 

werden, ob der Manipulator (2) gegebenenf alls uberlastet 
wird. Ferner lafit sich curch eine geeignete 
Sensoranordnung (12) feststellen, ob die AnpreBrichtung 
des Manipulators (2) korrekt ist. tiber die Sensoranordnung 

10 (12) kann zudem mit einer geeigneten Steuerung und einem 
geeigneten Programm der Tool-Center-Point (TCP) der 
Spharenposition im Prozeft ein- oder mehrmalig ermittelt 
beziehungsweise korrigiert werden. 

15 Durch die mehrachsig beweglichen Auf nahmevorrichtungen (9) 
kann der Manipulator (2) den Werkstucktrager (6) in 
unterschiedlichen Lagen orientieren und gegenuber de"r 
Bearbeitungsvorrichtung (5) in geeigneter Weise 
ausrichten. Hierbei kann auch eine grundlegende 

20 Umorientierung durch Wechsel der Auf nahmevorrichtung (9) 
geschehen. 

Die Anschlusse (7) und die Spharen (13) sind vorzugsweise 
an den Randern des Wer kstucktragers (6) und an weit 
25 auseinanderliegenden Stellen angeordnet. In der 

Ausfuhrungsf orm von Figur 1 und 2 befinden sie sich 
vorzugsweise an einander gegeniiberliegenden Stellen. 
Hierdurch ist das Werkstuck (8) fur die 

Bearbeitungsvorrichtung (5) und die Werkzeuge (16) frei 
30 zuganglich. Figur 2 zeigt dies. 

Beim Bearbeitungsprozefl bewegt der Manipulator (2) den 
Werkstucktrager und das Werkstuck (8) in unterschiedliche 
applikationsabhangige und prozeflgiinstige Lagen und 
35 Orientierungen . Hierbei kann z.B. das Werkstuck (8) beim 
Schweiften so geftihrt werden, daft das SchweiBbad sich 
zumindest weitgehend in einer Wannenlage befindet. Zudem 
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konnen der Manipulator (2) und die Bearbeitungsvorrichtung 
(5) sich synchron bewegen, urn die optimale Prozefilage auch 
bei gekrummten Bearbeitungsbahnen einzuhalten. Hierfiir ist 
eine geeignete Zellen- bzw. Robotersteuerung (nicht 
5 dargestellt) vorhanden. 

Die Bearbeitungsvorgange und die Bearbeitungsvorrichtungen 
(5) konnen in den verschiedenen Stationen oder Zellen (17) 
von unterschiedlicher und beliebiger Art und Ausbildung 
10 sein. Beispielsweise handelt es sich urn SchweiB-, Klebe- 
oder Beschichtungsprozesse . Zudem kann die 

Bearbeitungsvorrichtung (5) als mechanische oder optische 
Mefivorrichtung ausgebildet sein, die in einer MeBstation 
den Werkstiicktrager (6) mit dem gespannten Werkstiick (8) 

15 durch ein Meftwerkzeug (16) abtastet. Zudem wird dann noch 
das Werkstiick (8) nach Offnen der Spannstellen des 
Werkstiicktragers (6) vermessen. In einem dritten Schritt 
kann dann noch der Werkstiicktrager (6) ohne Werkstiick (8) 
vermessen werden. Durch Vergleich der Meflergebnisse lassen 

20 sich Verziige oder andere Geometrieanderungen feststellen 
und die Bearbeitungs- und ProzeBqualitat sowie die 
Bauteilqualitat iiberwachen. 

Der Manipulator (2) kann iiber die Wechselvorrichtung (4) 
25 den Werkstiicktrager (6) auch zur nachsten Station oder 
Zelle weiterreichen. Dort kuppelt ein entsprechender 
Manipulator an einem zweiten AnschluB (7) an, tibernimmt 
den Werkstiicktrager (6) und fiihrt ihn einem weiteren 
BearbeitungsprozeB zu, wobei wiederum eine 
30 Positioniereinrichtung (1) zum Einsatz kommen kann. 

Abwandlungen der gezeigten Ausf iihrungsf orm sind in 
verschiedener Weise moglich. Zum einen kann der 
Werkstiicktrager (6) entfallen. In diesem Fall hat das 
35 Werkstiick (8) selbst geeignete Anschliisse (7) und Spharen 
(13) . Die Handhabung ist dann die gleiche wie beim 
Werkstiicktrager (6). 
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In einer weiteren Variante kann die Auf nahmevorrichtung 
(9) mit dem Gestell (10) und der Zentrierauf nahme (11) 
anders ausgebildet sein. Beispielsweise kann eine einfache 

5 Rohraufnahme vorhanden sein, die lediglich eine 

Drehbewegung um die Langsachse erlaubt . In diesem Fall 
wird die Sphare (13) durch einen Kegel oder einen 
Zylinderstif t ersetzt. In diesem Fall konnen der 
Werkstucktrager (6) oder das Werkstuck (8) nur um eine 

io Bewegungsachse (15) verdreht werden. Dariiber hinaus sind 
auch weitere Varianten der Ausbildung und 
Orientierungsmbglichkeiten moglich . 

Der Manipulator (2) ist in der gezeigten Ausf uhrungsf orm 
15 als Schwerlastroboter ausgebildet. Er kann auch in 
geeigneter anderer Weise aus ein oder mehreren 
Bewegungseinheiten bestehen. 
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BEZUGSZEICHENLISTE 

1 Positioniereinrichtung 

2 Manipulator, Positionierroboter 

3 Hand 

4 Wechselvorrichtung 

5 Bearbeitungsvorrichtung, Arbeitsroboter 

6 Werkstucktrager 

7 Anschlufi 

8 Werkstuck 

9 Auf nahmevorrichtung 

10 Gestell 

11 Zentrieraufnahme, Prisma, Konus 

12 Sensoranordnung 

13 Sphare, Kugelteil 

14 Ansatz 

15 Bewegungsachse 

16 Werkzeug 

17 Bearbeitungsstation, Zelle 


25 


30 


35 
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PATENTANSPRUCHE 


1. ) Positioniervorrichtung fur Werkstiicktrager oder 

Werkstiicke, die von einem mehrachsigen Manipulator 
gehalten und gefiihrt werden, dadurch 
gekennzeichnet, daB die 
Positioniervorrichtung (1) mindestens eine 
Auf nahmevorrichtung (9) aufweist, an der der 
Werkstiicktrager (6) oder das Werkstuck (8) in ein 
oder mehreren Achsen (15) beweglich abstiitzbar und 
in unterschiedlichen Lagen orientierbar ist. 

2. ) Positioniervorrichtung nach Anspruch 1, dadurch 

gekennzeichnet, daft die 
Aufnahmevorrichtung (9) mindestens eine 
Zentrieraufnahme (11) aufweist. 

3. ) Positioniervorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, 

dadurch gekennzeichnet, daB die 
Zentrieraufnahme (11) als Prisma oder als Konus 
ausgebildet ist. 

4. ) Positioniervorrichtung nach Anspruch 1, 2 oder 3, 

dadurch gekennzeichnet, daB die 
Zentrieraufnahme (11) an einem ortsfesten oder 
beweglichen Gestell (10) angeordnet ist. 

5. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 

bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB am 
Werkstiicktrager (6) oder am Werkstuck (8) mindestens 
eine auf die Zentrieraufnahme (11) abgestimmte 
Sphare (13) angeordnet ist. 

6. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 

bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Werkstiicktrager (6) oder das Werkstuck (8) 
mindestens einen AnschluB (7) zur Verbindung mit dem 
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Manipulator (2) aufweist. 

7. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspruche 1 

bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Anschluft (7) randseitig zur fliegenden Lagerung am 
Manipulator (2) angeordnet ist. 

8. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspruche 1 

bis 7, dadurch gekennzeichnet, daft der 
Manipulator (2) eine Wechselvorrichtung (4) zur 
losbaren Verbindung mit dem Anschluft (7) aufweist. 

9. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspruche 1 

bis 8, dadurch gekennzeichnet, daft die 
Aufnahmevorrichtung (9) mindestens eine 
Sensoranordnung (12) aufweist. 

10. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspruche 1 

bis 9, dadurch gekennzeichnet, daft die 
Sensoranordnung (12) an der Zentrierauf nahme (11), 
insbesondere zwischen Zentrierauf nahme (11) und 
Gestell (10) angeordnet ist. 

11. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspruche 1 

bis 10, dadurch gekennzeichnet, daft 
die Sensoranordnung (12) ein oder mehrere kraft- 
und/oder wegmessende Sensoren aufweist. 


5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


WO 00/71292 


PCT/EP00/04452 



5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


WO 00/71292 


PCT/EP00/04452 



5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


INTERNATIONAL SEARCH REPORT 


PCT/EP 00/04452 


B. FIELDS SEARCHED 

Minimum documentation searched (classification sys 

IPC 7 B23K B25J B23Q 

em followed by cla. 

isification symbols) 


Documentation searched other than minimum docume 

ntation to the etfer 

t that such documents are 

ncluded in the fields searched 


A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER l 

IPC 7 B23K37/047 B25J9/16 B23Q17/22 


nt Classification (IPG) or to both national classification and IPC 


of data base and. where practical, se 


C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 


US 4 892 457 A (BARTLETT DONALD S ET AL) 
9 January 1990 (1990-01-09) 
column 4, line 62 -column 5, line 53; 
figures 2,3,5 

US 5 391 852 A (WEAVER CHARLES D ET AL) 
21 February 1995 (1995-02-21) 
column 2, line 29 -column 3, line 5; 
figures 

W0 96 30170 A (ASEA BROWN BOVERI 
;BR0GAARDH TORGNY (SE); SNELL JOHN ERIK 
(SE)) 3 October 1996 (1996-10-03) 
abstract; figure 3 

EP 0 753 379 A (BAYERISCHE M0T0REN WERKE 
AG) 15 January 1997 (1997-01-15) 

-/-- 


1,2,4, 
9-11 


m 


Further documents are listed in 


|X I Patent family m 


Special categories of cited < 

document defining the general state of the art 
dered to be of particular relevance 
document but published on or after the 


document which may throw doubts on priority claim(s) or 
which is cited to establish the publication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

document referring to an oral disclosure, use, exhibition or 


ater document published after the international filing dat( 
or priority date and not in conflict with the application be 
cited to understand the principle or theory underlying th 


;h combination being ot 


Date of the actual completion of the interna 

7 September 2000 


Date of mailing of the inten 

19/09/2000 


ailing address of the ISA 

European Patent Office, P.B. 5818 Patentlaan 2 
NL-2280HV Rijswijk 
Tel. (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl. 
Fax: (+31-70) 340-3016 


Authorized officer 


Caubet, J-S 


page 1 of 2 


5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


INTERNATIONAL SEARCH REPORT 


PCT/EP 00/04452 


C(Contlnuatlon) DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 


Citation of document, with indication, where appropriate, of 


EP 0 849 032 A (BAYERISCHE MOTOREN WERKE 
AG) 24 June 1998 (1998-06-24) 


page 2 of 2 

5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


INTERNATIONAL SEARCH REPORT 

Interi nal Application No 

PCT/EP 00/04452 

Patent document 
cited in search report 

Publication 
date 

Patent family 
member(s) 

Publication 
date 


US 4892457 A 09-01-1990 NONE 


US 5391852 A 21-02-1995 US 5329092 A 12-07-1994 


SE 508176 C 07-09-1998 

DE 69601622 D 08-04-1999 

DE 69601622 T 11-11-1999 

EP 0817705 A 14-01-1998 

ES 2132905 T 16-08-1999 

JP 11502471 T 02-03-1999 

SE 9501124 A 30-09-1996 


EP 0753379 A 15-01-1997 DE 19525701 A 16-01-1997 

DE 59602526 D 02-09-1999 
ES 2135816 T 01-11-1999 


EP 0849032 A 24-06-1998 DE 19652465 A 18-06-1998 


Form PCT71SA/210 (patent family annex) (July 1992) 


5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


INTERNATIONALE!* RECHERCHENBERICHT 


PCT/EP 00/04452 


A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDES , 

IPK 7 B23K37/047 B25J9/16 B23Q17/22 


;h der Intemationalen Patentklassifikation (IPK) oder nach der nationalen Klassifikation und der IPK 


B. RECHERCHIERTE GEBIETE 


aber nicht zum Mindestprufstoff gehorende Veroffentlichungen, so 


36 unter die recherchierten Gebiete fallen 


Wahrend derint 

EPO-Internal 


Datenbank (Name der Datenbank und evtl. 


C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 


Kategorie" Bezeichnung der Veroffentlichung, sc 


erlich unter Angabe der in 


US 4 892 457 A (BARTLETT DONALD S ET AL) 
9. Januar 1990 (1990-01-09) 
Spalte 4, Zeile 62 -Spalte 5, Zeile 53; 
Abbildungen 2,3,5 

US 5 391 852 A (WEAVER CHARLES D ET AL) 

21. Februar 1995 (1995-02-21) 

Spalte 2, Zeile 29 -Spalte 3, Zeile 5; 

Abbildungen 

WO 96 30170 A (ASEA BROWN BOVERI 
;BROGAARDH TORGNY (SE); SNELL JOHN ERIK 
(SE)) 3. Oktober 1996 (1996-10-03) 
Zusammenfassung; Abbildung 3 

EP 0 753 379 A (BAYERISCHE MOTOREN WERKE 
AG) 15. Januar 1997 (1997-01-15) 

-/~ 


1,2,4, 
9-11 


LH 


Weitere Veroffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu 


10 


Siehe Anhang Patentfamilie 


roffentlichung, die den allgemeinen Stand derTechnik definiert, 
ber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist 
eres Ookument, das jedoch erst am oder nach dem intemationalen 
jimeldedatum veroffentlicht worden ist 

Prioritatsanspruch zv 


intemationalen Anmeldedatum 

nur zum Verstandnis des der 
ips oder der ihr zugrundeliegenden 


■L- Veroffentlichung, die geeignetist, 

--' " '• lie aas veco 

Grund angegeben 

Offenbarung, 
Ausstellung oder andere MaRnahmen bezieht 
■P' Veroffentlichung, die vor dan intemationalen Anmeldedatum, aber re 
dem beanspruchten Prioritatsdatum veroffentlicht worden ist 


T-Spatf 

Anmeldung nicht kollidiert, 
Erfindung zugrundeliegend 
Theorie angegeben ist 
"X" Veroffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 
kannallein aufgrund dieser Veroffentlichung nicht als neu oder auf 
erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden 

. .-itlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 

kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet 
werden, wenn die Veroffentlichung mit einer oder mehreren andei 
Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird 
diese Verbindung fur einen Fachmann naheliegend ist 
Veroffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist 


Datum des At 


isses der intematc 


in Recherche 


7. September 2000 


Absendedatum des int 


19/09/2000 


Europaisches Patentamt. P.B. 5818 Ps 
NL - 2280 HV Hijswijk 
Tel. (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 ei 
Fax: (+31-70)340-3016 


Bevollmachtigter Bediensteter 


Seite 1 von 2 


5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


NTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 


PCT/EP 00/04452 


C(Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 

Kategorie" 

Bezeiohnung der Veroffentlichung, soweit erforderiich unter Angabe der in Betrachtkommenden Teile 

Betr. Anspruch Nr. 

A 

EP 0 849 032 A (BAYERISCHE M0T0REN WERKE 
AG) 24. Juni 1998 (1998-06-24) 



FomibtattPCT/lSA/210(ForlsetzijngvonBlatt2) (Juli 1992) 


Seite 2 von 2 

5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


NTERNATIONALER RECHERCHE NBERICHT 


PCT/EP 00/04452 


US 4892457 

A 

09-01-1990 

KEINE 


US 5391852 

A 

21-02-1995 

US 


12-07-1994 

WO 9630170 

A 

03-10-1996 

SE 

508176 C 

07-09-1998 




DE 

69601622 D 

08-04-1999 




DE 

69601622 T 

11-11-1999 




EP 

0817705 A 

14-01-1998 




ES 

2132905 T 

16-08-1999 




JP 

11502471 T 

02-03-1999 




SE 

9501124 A 

30-09-1996 

EP 0753379 

A 

15-01-1997 

DE 

19525701 A 

16-01-1997 




DE 

59602526 D 

02-09-1999 




ES 

2135816 T 

01-11-1999 

EP 0849032 

A 

24-06-1998 

DE 

19652465 A 

18-06-1998 


5/10/2009, EAST Version: 2.3.0.3 


